附件1
CIE-腾讯机器人专项（2025）申报课题说明
一、面向多模态感知、理解、记忆和评估能力的研究
[bookmark: _GoBack]本课题旨在探索具身智能体在环境感知和自我认知的能力，以实现与环境和人类的有效协同。研究包括（至少满足其中一条）但不限于： 
1. 探索视觉、触觉、力觉、听觉、语言文本等多模态输入的协同感知与融合表征机制，实现对环境状态的深度理解与对环境动态演化过程的预测；
2. 研究人类语言和肢体动作的跨模态语义解析方法，理解人类意图(例如关注的物体/场景/事情/任务等)，实现智能体与人类的自然理解、协同决策与任务协作；
3. 探索多模态感知信息的高效编码、存储与检索机制，以高效地实现复杂任务的规划、推理与自适应决策；
4. 探索具身智能体模型的动作与策略评估方法，建立异常行为的预测与干预机制，实现对模型潜在异常动作、策略偏差及行为失稳的提前预判与实时处置。
二、面向长程任务规划与协同的研究
本课题旨在研究具身智能体在多样环境与不同本体条件下的长程任务规划、多级协同与自适应执行能力，突破复杂场景下的层次化决策与动态协作关键问题。研究包括（至少满足其中一条）但不限于：
1. 探索具身智能体在物理环境中对高层复杂任务的结构化分解与序列优化方法，实现具有约束适应性的最优子任务生成与执行序列；
2. 研究规划模型与动作策略的动态适配方法，构建多机器人任务分配与协同执行机制，探索任务执行过程中的反思与重规划策略，实现复杂任务中的高效协同与自适应决策。
三、面向复杂任务执行能力的研究
本课题旨在研究具身智能体在真实生活场景中执行多样化、具体化任务的综合能力，提升复杂任务环境下的操作可靠性与任务完成效率。研究包括（至少满足其中一条）但不限于：
1. 提高具身智能体在大规模、长距离导航中的效率与安全性，研究在已知和未知环境中对任务相关物体与场景的自主识别、定位与路径规划能力；
2. 提升智能体局部移动的灵活性与精确度，研究运动控制与操作任务之间的协同机制，实现复杂操作过程中的稳定控制与高效配合；
3. 提高具身智能体在多样场景、物体与任务条件下的操作能力的泛化性与精确度，研究适应多模态感知输入与环境变化的操作策略与控制方法；
4. 提升具身智能体在包含多步移动、操作与工具使用等复杂任务中的综合规划与执行能力，研究多阶段任务的时序协调与策略优化机制。
四、聚焦训练数据高效利用的研究
本课题旨在研究支撑具身智能模型学习的高效数据采集与训练机制，提升模型在多源、多场景条件下的泛化能力与部署效率。研究包括（至少满足其中一条）但不限于：
1. 根据真实机器人采集的数据，开展视角、背景及光照等多维度的数据增广研究，以提升模型在不同环境与任务场景下的泛化能力与鲁棒性；
2. 研究高效的数据分布对齐与特征迁移方法，消除仿真数据与真实场景数据之间的感知差异，实现跨域一致性建模与高保真知识迁移；
3. 探索解决同一平台不同批次硬件标定参数差异的自适应补偿方法，提升模型在异构或批次差异硬件上的迁移适应性与部署效率。

